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(gP Dispositif de direction assists par moteur. 

II comprend des moyens 77 de detection du couple de 
direction, des moyens pour engendrer un signal de commande 
du moteur qui r^gissent au signal de couple prcvenant des 
moyens de dStection de couple de direction 77, un entratneur 
de moteur 100 qui rdagit au signal de commande de moteur 
provenant des moyens 120, des moyens 86 de d^ectlon de 
Vitesse, des moyens de discrimination de ^tesse 122 qui 
r^agissent au signal de wtesse provenant des moyens de 
dStectbn de vrtesse 86. et des moyens 121 de con^ction de 
signal qui rSaglssent d un signal de sortie provenant des 
moyens de discrimination de Vitesse 122 pour r6duire ie signal 
de commande de moteur en fonction du temps d partir d'une 
Vitesse pr^6termin6e lorsque la vitesse du v6iiicule augmente 
au-deld de ladite valeur prescrite et pour augmenter Ie signal 
de commande de moteur en fonction du temps jusqu'd ladite 
valeur prdddterminte lorsque la vitesse du v6hiculo est rSduite 
en dessous de la valeur prescrite. 
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^Dispositif de direction assist^ par un moteur 

La pr^sente invention se rapporte a un 
dispositif de direction assist^ par un moteur, et 
plus particuUereroent h un dispositif de direction 
assists par un moteur destine k §tre utilise dans un 
5 v^hicule a root eur, comprenant une unit# de direction 
de puissance coroportant un moteur electrique pour 
engendrer un couple d'assistance afin de reduire 
l*effort du conducteur pour braquer le volant de 
direction, I'unite de direction de puissance pouvant 

10 §tre comrnandee en fonctlon de la vitesse de d^place- 
ment du vehicule a moteur. 

Les syst^mes de direction assistes pour 
des vehlcuLes h moteur tels que des automobiles 
comprennent des unites de direction de puissance 

15 actlonn^es hydrau liquement ou entra?n6es par moteur. 
En g^n^ral, le couple de direction n^cessaire pour 
tourner le volant est faible lorsque le vehicule h 
moteur se deplace h des vitesses elevees et est 
important lorsque le vehicule a moteur se deplace a 

20 basse vitesse. Par suite, on d§s1re que I'unit^ de 

direction de puissance soit en action seulement lorsque 
le vehicule se deplete a faible vitesse, ce qui neces- 
site un couple de braquage d'assistance, et que l'un1t§ 
de direction de puissance soit au repos lorsque le 

25 vehicule a moteur se deplace h des vitesses elevees. 

Le document de brevet japonals n" 53-38849, 
publie le 18 octobre 1978, divulgue un systeme de direc- 
tion assiste par moteur de type conventlonnel. Ce dis- 
positif de direction assiste par moteur comporte un 

30 embrayage pour relier de mani^re selective un moteur 
engendrant un couple d'assistance h I'arbre du volant 
de direction. 

L'embrayage est command^ de telle manl^re 
que, lorsqu'aucun couple de direction n'est appl1qu§, 

35 c'est-S-dire lorsque le vehicule se deplace en ligne 
droite ou que le volant de direction est tourne autour de s?"- 
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position neutre, fembrayage est reli6 au moment ou la vitesse 
de d6placement du v§hicule a moteur diminue. II est 
d^connect^ au moment ou la vitesse de d^placement 
du v§hicule a moteur augmente. Ainsi^ le couple de 
direction ne peut verier de roaniere abrupte lorsque les 
roues directrices du vehicule sont orient^es. 

Les probLemes que I'on rencontre avec les 
dispositifs de direction assist^s par moteur de type 
conventionnel sont les suivants : lorsque la vitesse 
de deplaceroent du vehicule a moteur diminue et lorsqu'un 
certain couple est applique, comme par exemple lorsque 
le vehicule h moteur d^c^lere en parcourant une courbe, 
I'embrayage reste deconnect6 et, par suite une force 
roanuelle est n^cessaire pour tourner le volant de 
direction lorsque le vehicule k moteur se d^place h 
basse vitesse. Au contraire, lorsque la vitesse de 
deplacement du vehicule h moteur augmente et lorsqu'un 
certain couple de braquage est appliqu^, I'embrayage 
reste connects et la force de braquage necessaire est 
trop faible lorsque le vehicule a moteur se d6place 
i une Vitesse ilevee. En outre, lorsque le volant 
de direction est tourn^ rapideraent autour de sa posi- 
tion neutre, le couple de direction est instantandraent 
§tirain6. Par suite, I'embrayage est relie de maniere 
brutale si le vehicule a moteur d^c^lere, et deconnecte 
si le vehicule a moteur accelere. En resultat, la sta- 
bility de direction et la sensibility de direction qui 
sont ressenties par le conducteur sont diminuyes. 

Un objet de la presente invention est de 
cr^er.un dispositif de direction assiste par "moteur 
congu pour obtenir une stabilite et une sensibility 
de direction amyiioryes.. 

Un autre objet de la presente invention est 
de fournir un dispositif de direction assists par moteur 
comportant un moteur pour engendrer un couple d*as$is- 
tance et des moyens pour r^duire le couple d'assistance 
engendry en fonction du temps lorsque la vitesse de 
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d^placeroent du v^hicule & moteur augmente au-deU dM 
niveau pr^r^gU lorsqu'un couple de direction est en 
train d'§tre appliqu^, et pour augmenter te couple 
d'assistance g4n^r^ en fonction du temps lorsque la 
Vitesse de d^placeoient du v^hicule a moteur est rdduite 
au-delA d'un niveau pr§r4gl6, un couple de direction 
^tant applique. 

Encore un autre objet de la pr^sente invention 
est de fournir un systeme de direction assist^ par 
moteur conprenant un embrayage pour transmettre un 
couple d'assistance d'un moteur h un volant de direc- 
tion et des moyens pour reduire le couple d'assistance 
transnis en fonction du temps lorsque la Vitesse de 
d^placement du vehicule d moteur augraente au-del4 d'un 
niveau pr6r6gU lorsqu'un couple de direction est appli- 
que^ et pour augmenter le couple d'assistance transmis 
en fonction du temps lorsque la vitesse de deplacement 
du vehicule h moteur est rWuite en-dessous d'un niveau 
pr6r6gle lorsqu'un couple de direction est appliqu^. 

Conforro^ment a la pr^sente invention^ il est 
pr^vu un dispositif de direction assists par moteur 
destine a §tre utilis6 sur un vehicule a moteur compre- 
nant des moyens de detection de couple de direction 
pour d^tecter un couple de direction applique k un ro^ca- 
nisme de direction et produire un signal de couple repr^- 
sentatif du couple de direction d§tect6 ; des moyens pour 
engendrer un signal de comroande du moteur qui reagissent 
au signal de couple provenant des moyens de detection 
de couple de direction pour produi re un signal de cora- 
mande de moteur ; un entra!neur de moteur qui reagit au 
signal de comroande de moteur provenant des moyens pour 
engendrer un signal de commande de moteur pour entrai- 
ner un moteur afin d'exercer un couple d'assistance sur 
le m^canisme de direction ; des moyens de detection de 
Vitesse pour detecter une vitesse de ddplacement du 
vehicule a moteur et produire un signal de vitesse 
representant la vitesse d^tectee ; des moyens de 
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discrimination de vitesse qui r«agissent au signal de 
Vitesse provenant des Doyens de d«tection de vitesse 
pour verifier si la vitesse du vihicule augaente ou 
dininue au-deU d'une waleur pre^trite ; et des 
noyens de correction de signal qui riagissent i un 
signal de sortie provenant des noyens de discrimination 
de Vitesse pour r«duire le signal de commando de moteur 
en fonction du temps i partir d'une vitesse pr«d«termi- 
n6e lorsque la vitesse du vihicule augmente au-deU de 
-ladite valeur prescrite et pour augmenter le signal de 
commande de moteur en fonction du temps jusqu'li ladite 
valeur pr«d6termin6e lorsque la vitesse du v§hicule est 
r^duite en-dessous de la valeur prescrite. 

Conform6ment i la pr4sente invention, 11 est 
6galement pr6vu un dispositif de direction assists par 
moteur, destine i Itre utilisS sur un v6hicule h moteur, 
comprenant : des moyens de detection de couple de direc- 
tion pour ditecter un couple de direction appliqu^ k un 
m*canisme de direction et produire un signal de couple 
repr6sentatif du couple de direction d«tect« ; un moteur 
pour appliquer un couple d'assistance audit n«ca.nisme 
de direction en fonction du couple de direction ; un 
embrayage pour relier de mani^re selective ledit moteur 
audit m^canisme de direction ; des moyens pour engendrer 
un signal de commande de I 'embrayage qui r6ag1ssent au 
signal de couple provenant des moyens de detection de 
couple de direction pour produire un signal de commande 
d'enibrayage pour determiner un couple destin§ h §tre 
transmis par ledit embrayage ; un entraineur d'embrayage 
qui riagit au signal de commande d'embrayage provenant 
desdits moyens pour engendrer un signal de commande 
d'embrayage pour entrainer ledit embrayage ; des moyens 
de detection de vitesse pour d^tecter une vitesse de 
d^placement du v^hicule h moteur et produire un signal 
de Vitesse repr6sentant la vitesse d6tect6e ; des moyens 
de discrimination de vitesse qui riagissent au signal de 
Vitesse provenant des moyens de detection de vitesse 
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pour verifier si la vitesse augmente ou dimlnue 
au-deU d'une valeur prescrite ; et des moyens de 
correction de signal qui rSagissent d un signal de 
sortie provenant des moyens de discrimination de 
5 Vitesse pour reduire le couple transmis par ledit 
eobrayage en fonction du temps i partir d'une valeur 
pr^ddterminee lorsque la vitesse augmente au-dela 
de ladite valeur prescrite et pour augraenter le 
couple transmis par ledit enbrayage en fonction 
10 du temps jusqu'^ ladite valeur pr6d6terniin6e lorsque 
la Vitesse est reduite en-dessous de ladite valeur 
prescrite. 

Avec la disposition ci-dessus, le couple 
d'assistance engendre par le moteur ou le couple 
transmis par les rooyens d'erobrayage lorsque la 
15 Vitesse du vihicule i moteur augmente au-dela 
de la valeur prescrite, tandls que le couple de 
direction est appl1qu6, dimlnue en fonction du 
temps h partir de la valeur pr6d6termi n#e. Le 
couple d'assistance engendr6 par le moteur ou le 
couple transmis par les moyens d'embrayage lorsque 
la Vitesse du v6hicule d moteur est reduite en- 
dessous de la valeur prescrite lorsque le couple 
de direction est appl1qu6, augmente en fonction 
du temps jusqu'a la valeur pr6d6term1n#e. Par 
suite, lorsque la vitesse du vehicule h moteur 
change pour passer d'une haute vitesse h une basse 
Vitesse, le dispositif de direction assists par 
moteur est coup§ en douceur et entre dans un 
mode de conmande manuelle. Lorsque la vitesse 
du v6h1cule k moteur change pour passer d'une 
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basse vitesse h une haute Vitesse, le disposltif 
de direction assists par moteur denarre en dou- 
ceur a partir du mode de commande de direction 
manuelle. Le dispositif de direction assists 
par moteur est actionne de faton continue 
lorsque la vitesse du v^hicule a moteur 
osciUe au voisinage de la valeur prescrite, 
Le dispositif de direction assiste par moteur 
peut par suite §tre interrompu et mis en route 
en douceur et de maniere stable lorsque la 
Vitesse du vehicule a moteur atteint la valeur 
prescrite, de telle sorte que la sensibility et 
la stabilite de direction peuvent etre am^lior^es. 

D'autres caract^ristiques et avantages de la 
pr^sente invention appara^tront encore k la lecture 
de la description qui suit d'un exemple de realisation 
donn§ a titre indicatif et nulleroent limitatif en refe- 
rence aux figures annex^es. Sur ces figures : 

- La figure 1 est un bloc diagramme d'un sys- 
teroe de direction assists par moteur conforme a un 
mode de realisation de la presente invention ; 

- la figure 2 est une vue en section trans- 
versale longi t udi na le d'une unite de direction de puis- 
sance du systeme de direction assiste entraine par 
moteur ; 

- la figure 3 est une vue en section trans- 
versale prise selon la ligne III-III de la figure 2 ; 

- la figure 4 est une vue en section trans- 
versale prise selon la ligne IV-IV de la figure 2 ; 
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- la figure 4A est une vue en plan de la 
partle representee sur la figure' 4 ; 

- la figure 4B est une vue de c6te en eie- 
vation de la partie representee sur la figure 4 ; 

5 - la figure 5 est une vue en section prise 

selon la Ugne V-V de la figure 2 ; 

- la figure 6 est une vue en section prise 
selon la ligne VI--VI de la figure 2 ; 

- la figure 7 est un bloc diagramnie d'un 
10 controleur faisant partie du systeme de direction 

assiste par noteur ; 

- les figures 8A et 8B sont un organigramme 
d'une sequence d*etapes de programme executee par le 
contr8leur ; 

15 - la figure 9 est une courbe representant 

la relation entre un signal de couple et un courant 
d'induit ; 

- la figure 10 est une courbe representant 
la relation entre le courant dMnduit et la vitesse 

20 de rotation du moteur d'une part/ entre ce courant 
. d'induit et un. couple moteur d*autre part ; 

- la figure 11 est une courbe representant 
la relation entre la vitesse de rotation du moteur 
et une vitesse de braquage ; 

25 - La figure 12 est une courbe representant 

la relation entre un courant d'embrayage et le courant 
d'induit ; 

- les figures I3 at 14 sont des courbes 
representant la manidre selon laquelle le courant 

30 d'induit varie en fonction du temps lorsque la vitesse 
de deplacement du vehicule d moteur augmente et dimi- 
nue ; 

- la figure 15 est une courbe representant 
la maniere selon laquelle le courant d'embrayage varie 

35 en fonction du temps lorsque la vitesse de deplacement 
du vehicule a moteur augmente et diminue ; 
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- la figure 16 est un dlagranne iUustrant 
les signaux d 'iopulsions reprisentant les vitesses de 
braquage ; 

- la figure 17 est une courbe. repr^sentant 
5 la relation entre un couple de direction et diff#rents 

signaux d^tect^s ; 

- les figures 18A et 18B sont un organi- 
granine d'une sequence d'«tapes successives ex«cut«e 
par un contr6leur faisant partie d'un dispositif de 

10 direction assist6 par moteur confornie a un autre mode 
de realisation de la pr^sente invention ; 

La figure 1 repr^sente une disposition g§n6- 
rale d'un dispositif de direction assist^ par moteur 
destin* & 8tre utiUsi sur un v«h1cule it moteur tel 
15 qu'une automobile, ce systine «tant conforme & la pr4- 
sente invention. Lorsqu'un interrupteur de cli de 
contact est ferro6, un d^tecteur 77 de couple de direction 
et un d«tecteur 86 de vitesse du v6hicule engendrent des 
signaux de sortie respectifs d«tectes. Lorsque le volant 
20 est tourn*, un g«n«rateur 120 de signal de comnande de 
noteur/embrayage determine une tension d'indult pour un 
moteur engendrant un couple d 'assi stan«e, ou un couple, 
destine k itre transmis par un embrayage, en fonction 
du signal de couple ditecti provenant du d6tecteur 77 
25 de couple de braquage, et applique le courant d'indult 
ou le couple comme signal de commande de moteur ou 
d'erabrayage, h une unite de correction de signal 121. 
Un discriminateur de vitesse du v6hicule 122 r6agit aux 
signaux d6tect6s provenant du d6tecteur de couple de 
30 braquage 77 et du d^tecteur de vitesse de v^hicule 86 
pour verifier si la vitesse de d^placement du v^hicule 
i moteur est plus grande ou plus petite qu'un niveau 
pr6r6gU. Si la vitesse du vihicule i moteur est plus 
grande que le niveau pr6r6gl6, le discriminateur 122 
35 de Vitesse de v6hicule engendre un signal de reduction 
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et t'applique a l'unit6 121 de correction de signal. 
Au contraire^ si la vitesse du v^hicule h moteur est 
inf^rieure au niveau prer^gl4, le dnscriminateur de 
Vitesse de vehicuLe 122 engendre un signal d'augmen- 
tation et I'applique a I'unite de correction de signal 
121. L'unite de correction 121 reagit au signal de cor- 
rection de mani^re h r^duire progressi vement la tension 
d'induit ou le couple d'embrayage en fonction du temps 
jusqu'a le ramener a zero^ et reagit ^galeinent k I'aug- 
mentation du signal pour augraenter progressi vement la 
tension d'induit ou le couple d'embrayage en fonction 
du temps jusqu'a un niveau predetermine. L'unite de 
correction de signal 121 applique ensuite le signal 
de commande ainsi corrige d un entra^neur de moteur 
100 ou a un entraTneur d'embrayage 108 pour entra^ner 
le moteur ou I'embrayage- 

La figure 2 repr^sente une unite de direction 
de puissance falsant partie d'un syst^me de direction 
asslste . Ce systeme est represents en section longi- 
tudinale selon deux plans perpendl culal res I'un a 
I'autre. Une colonne de direction 1 est fixSe a un sta- 
tor de moteur tubulaire 2 lie a un carter 3. Des arbres 
d'entree et de sortie 4, 7 alignes coaxialement sont 
fflontes en rotation dans la colonne de direction 1, dans 
le stator de moteur 2 et le carter 3. L'arbre d'entree 4 
presente une extreroite interne montee llbrement dans 
I'extremite interne de l'arbre de sortie 7. Les extre- 
mites internes de L'arbre d'entrSe et de l'arbre de 
sortie 4^ 7 sont reliees par une barre de torsion 8. 
L'arbre d'entree 4 est supporte en rotation par des 
pallers 9^ 10^ 11 dans la colonne de direction et 
l'arbre de sortie 7 est supporte en rotation par des 
pallers 11A, 12^ 13 dans le stator 2 du moteur, Le 
systeme de direction assiste comporte egalement un 
detecteur de rotation de braquage 20 dispose autour 
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de I'arbre d'entr^e 4, un d6teeteur de couple de braquage 
24 dispose autour des arbres d'entree-et de sortie 4, 7, 
h I'endroit oi, ils sont assembles, un moteur 33 dispos*' 
autour de I'arbre de sortie 7, un reducteur de vitesse 
50 log« dans le carter 3 et dispos* autour de I'arbre " 
de sortie 7, un enbrayage 6lectromagn6tique 63 log6 
dans le boitier 3 et disposi autour de I'arbre de sor- 
tie 7, et un controleur 75 pour coromander le noteur 33 
et I'embrayage 6lectromagn4tique 63 en fonction des 
signaux d^tectSs engendr^s par le detecteur de rotation 
de braquage 20 et le detecteur 24 de couple de braquage. 

Plus precisement, I'arbre d'entrde 4 comprend 
une premiere partie d'arbre 5 et une seconde partie 
d'arbre tubulaire 6. La premiere partie d'arbre pr6sente 
une extr6n.it6 extirieure (representee h la partie droite 
de la figure 2) a laquelle un volant de direction (non 
represent^) est relid^ et une extr6mit6 interne disposde 
dans et reliee a la seconde partie d'arbre 6 par I'in- 
termidiaire d'une bague de caoutchouc 14 qui sert i 
empecher la transmission des vibrations entre la pre- 
miere partie d'arbre 5 et la seconde partie d'arbre 6. 
Conme represents sur la figure 3, un element annuLaire 
15 pr6sentant une paire de saillies radiales 15a, 15a 
est fixe h la premidre partie d'arbre 5, les saillies 
radiales 15a, 15a,6tant introduites librement dans des 
rainures respectives 6a, 6a dSfinies dans une extr6mit« 
(I'extremite droite sur la figure 2) de la seconde par- 
tie d'arbre 6. En consequence, les premiere et seconde 
parties 5, 6 d'arbre sont reliees de manifere elastique 
I'une i I'autre par la bague de caoutchouc 14. et peuvent 
venir en engagement I'une avec I'autre par I 'intermediai re 
de I'eiement annulaire 15 apr^s avoir 4te tournSes d'un 
certain angle, de telle sorte que des efforts supdrieurs 
S un certain couple ne soient pas imposes k la bague 
de caoutchouc 14. Les saillies radiales 15a, 15a sont 
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retenues dans les ralnures respectlves 6a, 6a par un 
anneau de retenue 16 pour les empicher de s'^chapper. 

Comme repr^sente sur les figures 4, AA, 
I'autre extr6mit6 (extremite gauche sur la figure 2) 

5 de la seconde partie d'arbre 6 pr^sente one paire de 

rainures axiales M, 17 diam^tralement oppos^es. L*arbre 
de sortie 7 pr^sente une partie d'extr6tnit§ interne de 
diaindtre plus grand comportant une paire de languettes 
7a/ 7a faisant saillie/ inser^es respect i vement dans 

10 les rainures 17, 17 avec un jeu. L'autre extremite de 

la seconde partie d'arbre 6 presente une partie de plus 
petit diaiD&tre support^e par le palier 11 dans la partie 
d'extr4mit6 Interne de plus grand dianetre de I'arbre de 
sortie 7, La barre de torsion 8 s'^tend axialement k 

15 travers des aUsages d§finis dans les parties d'extr§- 
init§ interne de la partie d'arbre 6 et de I'arbre de 
sortie 7. La barre de torsion 8 presente une extr^mit^ 
(extremity droite sur la figure 2) fix6e par une gou- 
pille 18 a la seconde partie d'arbre 6. L'autre extr§- 

20 rait6 de la barre de torsion 8 est fixee par une goupille 
19 a I'arbre de sortie 7. L'extremite exterieure (extre- 
mity gauche, sur la figure 2) de I'arbre de sortie 7 est 
relive h un arbre Cnon repr^sent^) reli6 a une charge 
par des cannelures prdvues sur I'arbre de sortie 7. Par 

25 suite, le couple de braquage applique par le volant de 

direction a I'arbre d'entr^e 4 peut §tre transinis k I'arbre 
de sortie 7 et, par suite, a la charge par la barre de 
torsion 8 lorsque celle-ci est vrilUe. La rigidity de 
la bague de caoutchouc 14 est choisie de mani^re d §tre 

30 superieure h celle de la barre de torsion 4. 

Comme represents sur la figure 5, le detecteur 
de rotation de braquage 20 comprend une pluralite de dents 
21 disposees a la surface circonf erentielle exterieur^ de 
la seconde partie d'arbre 6 k des intervalles angulaires 

35 dgaux et faisant saillie radialement vers I'extSrieur, 
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et un photocoupleur (cellule ou transducteur photo* 
^lectrique ) 22 fix6 i la colonne de direction entre 
les dents 21. Le photocoupleur 22 sort h d«tecter la 
lumidre interrompue par les dents et convertit la 
lumi^re d§tect6e en un signal ^lectrique ^ impulsions, 

Le d^tecteur de couple de direction 24 
coroprend un transforraateur diff^rentiel compost d'un 
noyau mobile tubulaire 25 dispose axialement^ d^pla- 
pable autour de la seconde partie d'arbre 6 et de 
I'arbre de sortie 7 h I'endroit ou i Is sont inter- 
connect6s^ et une bobine 28 fix6e sur la surface cir- 
conf6rentielle int^rieure de la colonne de direction 1. 
Comme repr6sent6 sur les figures 4^ 4A^ 4B^ le noyau 
mobile tubulaire 25 pr^sente des fentes 25a, 25b dans 
lesquelles sont engages des pions 26 months sur les 
languettes 7a de I'arbre de sortie 7 et des pions 27 
months sur la seconde partie d'arbre 6 h 90'' des pions 
26. Les fentes 25a s'^tendent selon I'axe du noyau 
mobile tubulaire 25 et les fentes 25b sont inclin^es 
d'un certain angle par rapport k I'axe du noyau mobile 
tubulaire 25. Par suite, lorsque la seconde partie 
d'arbre 26 et I'arbre de sortie 7 sont d^plac^s angu- 
laireroent I'un par rapport i I 'autre dans leur direc- 
tion circonf^rentielle, le noyau mobile tubulaire 25 
est d^placd axialement en raison de I 'engagement des 
pions 26 dans les fentes 25b et de I'engagement des 
pions 27 dans les fentes 25a. Ainsi, le noyau mobile 
tubulaire 25 est d6plac6 axialement en fonction du 
couple de braquage appliqu6 h la seconde partie d'arbre. 
La bobine 28 disposie autour du noyau mobile tubulaire 
24 comprend une bobine primaire 29 a laquelle .on fournit 
un signal a impulsions, et une paire de bobines secon- 
daires 30, 31 dispos^es coaxialement du c6t6 oppose de 
la bobine primaire 29 pour produire un signal de sortie 
en rapport avec le deplacement du noyau roobi le tubulaire 25. 
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Par consequent, lorsqu'il y a un deplacetnent angulaire 
entre la seconde partie d'arbre 6 et I'arbre de sortie 
7 et que la barre de torsion est vrill^e/ le d^pLace- 
roent axial du noyau mobile tubulaire 25 est converti 

5 en un signal ^lectrique correspondant . 

Le moteur 33 comporte le stator 2 de moteur 
tubulaire qui est fixe a la colonne de direction 1 et 
au carter 3 par des vis 34. Le moteur 33 comporte 
egalement au moins une paire d'aimants 36 fix^s a la 

10 surface interieure du stator 2 et un rotor 37 mont6 

en rotation autour de I'arbre de sortie 7, Le rotor 37 
comporte un arbre tubulaire 38 supporte en. rotation sur 
I'arbre de sortie 7 par les paliers 12, 13 et support^ 
en rotation sur le stator 2 et le carter 3 par les 

15 paliers 11A et 13A. Autour de I'arbre tubulaire 38 

est dispose un noyau de fer 39 pr^sentant des rai- 
nures obliques et un enroulement multiple separe par 
un petit entrefer des aimants 36. L'arbre tubulaire 38 
supporte egalement un commutateur 43 relie a I'enroule- 

20 ment multiple 41. Des balais 36 appliques de maniere 

glissante sur le commutateur 43 sont supportes par des 
porte-balais 46 fix^s au carter 3 et relies a des con- 
ducteurs qui s'etendent d travers un tube non magnetique 
pour sortir du stator 2. Le moteur 43 compost de I'en- 

25 roulement multiple 41, du commutateur 43 et du balai 

46 engendre un couple d'assistance pour assister le- 
conducteur dans le braquage du volant. 

Le rdducteur de vitesse 50 comprend deux 
m^canismes h pignons pLan^.taires avant et arriere 51, 

30 52 disposes autour de L'arbre de sortie 7. Le mecanisme 

a pignons planetaires avant 51 comprend une couronne 
interne commune 53 disposee sur la surface circonf^- 
rentie'lle interieure du carter 3, un pignon central 
38 dispose sur la surface cf rconf^rentielle ext^rieure 

35 d'une extremity (I'extremite gauche) de I'arbre tubu- 

laire 38, trois pignons. satellites 54 engrenant avec 
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la couronne commune interne 53 et le pignon central 38a^ 
et un premier porteur 55 sur lequel Les. pignons satel- 
lites 54 sont support^s en rotation. Le m^canisme de 
pignons planetaires arriere 52 comprend la couronne 
5 interne commune 53, un pignon central 56a situe sur 

la surface ci rconf erent i e Ue ext^rieure d'un corps 
tubulaire 56 dispose autour de I'arbre de sortie 7 et 
fixe au premier porteur 55, trois pignons satellites 
57 engrenant avec la couronne interne commune et le 
10 pignon central 56a, et un second porteur 58 sur lequel 

les pignons satellites 57 sont supportes en rotation- 
Un corps tubulaire 60 supporte en rotation sur I'arbre 
de sortie 7 par un palier 59 est solidaire en rotation 
du bord interne du second porteur 58. Un autre corps 
15 tubulaire 61 est solidaire en rotation du bord externe 

du second porteur 58 et s'etend selon la surface circon- 
ferentielte int^rieure du carter 3. Le corps tubulaire 
61 presente des dents interieures 61a disposees sur sa 
surface circonferentieUe int^rieure et espac6es cir- 
20 conf^rentiellement. Par suite, lorsque le rotor 37 du 

moteur 33 tourne, sa rotation est transroise, r^duite 
en Vitesse, par I'arbre tubulaire 38, les pignons 
satellites 54, le premier porteur 55, les pignons satel- 
lites 57 et le second porteur 58 au corps tubulaire 61. 
25 L'erabt-ayage ^Lectromagnetique 63 comporte un 

rotor tubulaire 64 supporte en rotation par un palier 
66 sur un corps annulaire 65 canneU sur I'arbre de 
sortie 7. Le rotor 64 est fix§ h I'arbre de sortie 7 
par un element annulaire elastique 67 qui absorbe les 
30 vibrations de torsion. Le rotor tubulaire 64 prdsente 

une extension axiale s'fitendait vers le corps tubulaire 
60 du second porteur 58 et pr6sentant une paire de 
saillies 64a s'etendant radialement vers la surface 
circonferentieUe extdrieure de I'arbre de sortie 7. 
35 Comme repr6sent6 sur la figure 6, les saillies 64a 
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sont introduites Ubrenent dans des rainures respec- 
tives 65a d«f1nies dans le corps annulaire 65, un 
espace 6tant pr6vu c1pconf*rentieUenent entre les 
saillies 64a et les bords des rainures 65a. Ainsi, 
les saillies 6Aa sont maintenues engagees avec le 
corps annulaire 65 dans la direction circonf6ren- 
tlelle. Le rotor 64 et I'arbre de sortie 7 sont par 
consiquent reU6s de nani^re #lastique I'un i I'autre 
aussi longtenps que les saillies 64a restent dans les 
rainures 65a, e'est-4-dire jusqu'i ce que les saillies 
64a engagent le corps annulaire 65. L'extension axiale 
du rotor 64 prfesente une denture exterieure 64b sur 
sa surface circonf6rentieLle exterieure et une plaque 
de support en forme de disque 65c s'«tendant radiale- 
ment vers I'extirleur et posltionnie i distance du 
second porteur 58. Entre la plaque de support 64c 
et le second porteur 58 sont positionnees alternatlve- 
ment des plaques en forme de disques 68 pr.esentant des 
rainures dans leurs bords circonfirentiels exterieure 
et s'engrenant avec la denture Interne 61a du corps 
tubulaire 61, et des plaques 69 en forme de disques 
presentant des rainures dans Leurs bords clrconfi- 
rentiels interieurs et s'engrenant avec la denture 
exterieure 64b du rotor 64, ce qui constitue un meca- 
nisme d'enbrayage h disques multiples. Les plaques 69 
sont retenues en position par un jonc 70. 

On cadre 71 presentant une section transver- 
sale en forme de "C" est fixe au carter 3. Une bobine 
d'excitation annulaire 72 est logee dans le cadre 71 
et reliee au controleur 75 par un cSble. Lorsque la 
bobine est al1nent6e eiectriquement, les plaques 68 
et 69 sont attlrles par des forces 6lectronagnetiques 
vers la bobine 72. Le couple transmis provenant du 
nioteur 33 par I ' intermedial re du r^ducteur de vltesse 50 
peut par suite gtre transmis par le mecanisme d'embrayage 
d disques multiples et les saillies 64a du rotor 64 k 
I'arbre de sortie 64. 
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Le contr6leJUr 75 sera maintenant d^crit en 
r6f6rence k la figure 7. 

Le contr6leur 75 contient un g^n^rateur 120 
de signal de commande de moteur/embrayage^ I'unit^ de 
correction de signal 121^ le discriininateur de vitesse 
de v^hicule 122^ I'entrafneur de moteur 100^ I'entra?- 
neur d'embrayage 108, et une partie du d^tecteur 77 de 
couple de braquage, et le d^tecteur 86 de vitesse de 
v§hicule (figure !)• Le controleur 75 comporte un micro 
ordinateur 76 (figure 7) qui met en oeuvre le g^n^ra- 
teur 120 de signal de conmande de mbteur/embrayage, 
I'unit^ de correction de signal 121 et le discriini- 
nateur de Vitesse du v6hicule 122. Le mi croordinateur 
76 regoit les signaux d6tect6s SI h S6 provenant du 
d^tecteur de couple 77, d'un d^tecteur 82 de rotation 
de braquage, du d^tecteur de vitesse de v6hicule 86 
et d"un d^tecteur de roauvais fonctionnement 114. 

Le d^tecteur de couple de braquage 77 
coroprend Le d^tecteur de couple de braquage 24, une 
unit6 d'entraTneroent 78 pour diviser la frequence et 
appLiquer des impulsions d'horloge T1 provenant du 
mi croordinateur 76 a la bobine primaire 29 du d6tec- 
teur de couple de braquage 24, une paire de circuits 
de rectification 79A, 79B pour rectifier les signaux 
6lectriques engendr^s par les bobines s.econdaires 
respectives 30, 31 en fonction du d^placenent axial 
du noyau mobile 25, une paire de filtres passe-bas 80A, 
SOB pour 6liroiner les composantes de haute frequence 
des signaux electriques rectifies, et un convertisseur 
analogique-digital 81 pour convertir les signaux Elec- 
triques analogiques provenant des filtres passe-bas 
80A, 80B en signaux digitaux et appliquer ces signaux 
digitaux comme signaux S1, S2 de couple de braquage 
d6tectE au roi croordinateur 76- 
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Le d^tecteur de rotation de braquage 82 
comprend le d^tecteur de rotation de braquage 20, un 
convert! sseur d'impuLsions 83 pour fournir des courants 
electriques a deux ^l^ments ^metteurs de Lumiere dans 
le photocoupleur 22, ces deux elements ^tant decaUs 
angulai rement d'environ 90* par rapport k une denture 21 
pr^vue sur la seconde partle d'arbre 6 et ppur conver- 
tir les signaux electriques engendr^s par les d^tecteurs 
de lumi^re faisant face aux elements ^metteurs de 
lumiere en signaux d ' impulsi ons^ une unite de mise en 
forme 84 pour mettre en forme les ondes des signaux 
d'impuLsions provenant du convertisseur d*impulsions 
83, et une unite d 'ent rainement 85 pour engendrer 
des signaux S3, S4 de vitesse de braquage a impulsion 
en fonction des signaux d'iropulsions provenant du cir- 
cuit de mise en forme 9.4/ et des impulsions d'horloge 
provenant du mi croordi nateur 76. Ces signaux de vitesse 
de braquage S3, S4 ont des frequences qui sont propor- 
tionnelles aux vitesses de rotation du volant de direc- 
tion. Plus pr4cis4ment, lorsque le volant de direction 
est tourne dans le sens des aiguilles d'une montre, 
comme represent^ sur la figure 16, le signal d'impulsions 

53 est engendre. Sa frequence est proport i onne I le h la 
Vitesse de rotation du volant, et le signal d'impulsions 

54 presente une tension 6gale k zero. Lorsque le volant 
de direction est braque dans le sens contraire des 
aiguilles d''une montre, le signal d'impulsions S4 est 
engendre. Ce signal a une frequence proport i onne I le a 
la Vitesse de rotation du volant de direction et le 
signal d'impulsions S3 presente une tension #gale k 

Le detecteur de vitesse du vehicule 86 comprend 
un detecteur de vitesse du vehicule 89 compost d'un 
aimant 87 monte tournant avec un cSble de tachimfetre 
Cnon repr^sent6) et un interrupteur k lamelles 88 qui 
peut Itre ferm^ et ouvert en r§ponse k la rotation de 
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I'almant. 87^ un convert i sseur d'lmpulsions 90 pour 
fournir un courant ^lectrique h I ' i nterrupteur 88 et 
engendrer un signal d»impulsions en r^ponse h l»ou- 
verture et a la fermeture de T interrupteur 88^ et 
5 un circuit de mise en forme d'ondes 91 pour raettre 

en forme I'onde du signal d •impulsions de sortie pro- 
venant du convert isseur dMropulsions 90 et d6livrer 
le signal d'impulsions mis en forme comme signal de 
sortie S5, sa frequence 6tant porport i onne I le d la 
10 Vitesse de deplacement du vehicuLe a moteur. 

Le microordinateur 76 comprend une entree/sortie, 
des roemoires et une unite de commande ari t hmetique, 
Le microordinateur 76 et d'autres circuits sont ali- 
mentes en ^nergie eiectrique par un circuit d'aliroen- 
15 tation electrique 92 comprenant un circuit de relais 

96 relie a la borne positive de la batterie 93 portee 
par Le vehicule par LMnterroediaire d'une cU de con- 
tact 94 et d'un fusible 95, et un circuit a tension 
constante reliee ^ la borne de sortie du circuit de 
20 relais 96. L'entrafneur de moteur 100 et I "entrai neur 

d'embrayage 108 sont alimentes en courant electrique 
a partir d'une borne A relive h la borne de sortie 
du circuit de relais 96. Le circuit a tension cons- 
tante 97 pr^sente une borne de sortie B k partir de 
25 laquelle un courant electrique est fourni au micro- 

ordinateur 76 et a d'autres unites de commande. Par 
suite, lorsque La cie de contact 94 est fermee, le 
microordinateur 76 traite Les signaux detect^s S1 a 
S6 conformement a un programme inscrit dans sa m^moire, 
30 et applique des signaux de commande T3, T4, T6 a I'en- 

traineur de moteur pour commander le moteur 33. II 
applique egalement un signal de commande de courant 
T6 a L'entraineur d'embrayage 108 pour commander 
I'erabrayage e lectromagnetique. 
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L'entrafneur de DOteur 100 comprend un cir- 
cuit en pont comportant une unit* d 'entrainenient 101, 
des relais 102, 103, et des transistors 104, 105. La 
jonctipn entre les relais 102, 103 est reliie i la 
borne A du circuit d'alimentation Mectrique 92. Les 
6metteurs des transistors 104 et 105 sont relies en 
comnun 4 la masse par I • interm^di ai re d'une resistance 
106. Les bobines d'excitation des relais 102, 103 et les 
bases des transistors 104, 105 sont reliies aux bornes 
de. sortie de I'unit* d'entraTnement 101. L'enrouteaent 
d'induit 41 du moteur 33 est relid entre les collec- 
teurs des transistors 104, 105 qui sont coupUs aux 
bornes de sortie du circuit en pont. 

En r^ponse au signal de connniande T3 ou T4 
pour le sens de rotation du noteur provenant du nicro- 
ordinateur 76, I'unit* d 'entraineaent 101 actionne le 
relais 102 pour que le transistor 105 puisse itre ali- 
ments en Snergie electrique,ou actionne le relais 103 
pour que le transistar puisse §tre alimente en ^nergie 
Slectrique. L'unit* de conmande 101 convertit le signal 
de comnande de moteur T5 en un signal analogique et 
amine le transistor qui peut Stre aliments dans un node 
de modulation de largeur d'impulsion (MLI), de telle 
sorte que la tension d'.induit VA du moteur 33 sera Sgale 
au signal de commande T5. Par consequent, le sens de 
rotation et la tension d'induit VA du moteur 33 sont 
commandos en fonction des signaux de commande T3, T4, 
T5 par le relais 102 et le transistor 103 plac6s dans 
le mode de modulation de largeur d'impulsion MLI, ou 
le relais 103 et le transistor 104 places dans le mode 
de largeur d'impulsion HLl dans I'entraineur de 
moteur 100. 

L'entraTneur d'embrayage 108 comprend une- 
unite d'entrafnemeht 109 et un transistor 110 dont le 
collecteur est relie au terminal A par I 'intermldiaire 
de la bobine d'excitation 72 de I 'erobrayage electro- 
magnetique 63. L'6metteur du transistor 110 est relie ' 
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par IMntermWiaire d'une resistance 111 i u .asse 
cprnmune, et sa base est relive i la borne de sortie 
de I'unit* d'entratnenent 109. L'unit« d 'entraTneaent 
109 sert i convertir le signal de comnande T6 en un 
signal analogique et applique ce signal analogique au 
transistor 110 de telle sorte que le signal converti 
sera rendu igal i la tension qui traverse la bobine 
112. Si I'onsuppose que la tension traversant la 
bobine 112 est exprin«e par Vc, sa resistance par 
Rc, et le courant s'6coulant i travers elle par Ic, 
Vc = Rc X Ic. Etant donn6 que Rc est constante, le 
courant Ic peut 8tre command^ par la tension Vc. 
Ainsi, le transistor. 110 present dans I'entra^neur 
d'embrayage 108 est comnande par I 'unite de connande 
15 109 en fonction du signal de conmande de courant T6 

provenant du microordinateur 76 de maniere i eomnander. 
le couple transiiiis par I'embrayage eiectroaagnetique 63. 

Le detecteur de nauvais f onctionneaent 114 
sert i detecter le nauvais fonctionnement du noteur 33 
et de I'enbrayage eiectronagnetique 63. Le detecteur 
de nauvais fonctionnenent conprend un anplif icateur 115A 
pour amplifier la tension aux bornes de la resistance 106, 
un amplif icateur 115B pour amplifier la tension aux 
bornes de la resistance 111, et une paire de filtres 
25 passe-bas 116A, 116B pour eiiminer les composantes de 
haute frequence des signaux des amplif icateurs 115A, 
115B et un convertisseur analogique digital 117 pour 
convertir les tensions provenant des filtres passe- 
bas 116A, 1168 en signaux digitaux S6 et appliquer ces 
30 signaux digitaux S6 au inicroordinateur 76. Le detecteur 
de nauvais fonctionnement 114 detecte ainsi les mauvais 
fonctionnenents du noteur 33 et de I'embrayage 63 par 
I'intermediaire des tensions qui traversept les resis- 
tances respectives 106, llli si le noteur 33 ou I'em- 
35 brayage 63 fonctionnent de maniere incorrecte . ou tonbent 
en panne, le mi croordinateur 76 applique un signal de 
conmande de relais T2 au circuit de relais 96 faisant 
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partie du circuit d 'alimentation 4lectrique 92 pour 
interrompre I 'alimentation en Anergic electrique pro- 
venant du circuit d 'alimentation electrique 92. 

Les figures 8A et 8B sent des or gani grammes 
des Stapes successives ex^cut^es par le mi c roordi nat eur 
76 pour commander le moteur 33 en fonction de la vitesse 
de d^placeroent du v^hicule. 

Lorsque la cU de contact 84 est ferm^e/ le 
mi croordinateur 76 et les autres circuits sont aliment^s 
en Anergic electrique pour demarrer la sequence de com- 
mande- Toutes les donnees qui sent dans les registres 
et dans la merooire a acc§s aleatoire (memoire. vive RAM) 
du microordinateur 96 sont mises a z4ro« Les signaux 
de couple ddtect^s S1, S2 sont lus successi vement dans 
une ^tape P1 . Une deuxi^me ^tape P2 permet de s'assurer 
si les signaux lus sont normaux ou non. Si les signaux 
lus ne sont pas normaux, le microordinateur 76 delivre 
le signal de commande T2 pour couper le circuit de 
relais 96, ce qui stoppe le f oncti onnement du micro- 
ordinateur 76 et des autres circuits. Etant donn§ que 
le detecteur de couple de direction 24 se pr6sente sous 
la forme d'un t r ansf ormateur di f f erent i e I, le couple de 
direction Ts et les signaux de couple de direction S1, 
S2 sont en correlation, comme represente sur la figure 17, 
et la somme des signaux de direction S1 , S2 est cons- 
tante de fagon bien connue. Le microordinateur 76 deter- 
mine si la valeur <S1 + S2)/2 se situe dans une zone 
predet ermi nee . Si elle ne se trouve pas dans cette 
zone predeterminee, Le microordinateur considere que 
le detecteur de couple de direction 24 fonctionne mal. 
Si les signaux lus de couple de direction SI, S2 sont . 
normaux, le programme passe a I'^tape P3 dans laquelle 
la difference SI - S2 entre les signaux de couple de 
direction est calcuLee et stbckee comme couple de 
di rection T (= Ts) . 
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Puis le fliicroordinateur 76 lit les signaux 
d*tect6s S3, S4 provenant du dftecteur de rotation de 
direction 82 dans une «tape P4. Les periodes ts3, 
ts4 des signaux S3, S4 sont nesuries dans une «tape P5 
qui est suivie d'une ^tape P6 qui calcule la difference 
t entre les periodes ts3, ts4 pour determiner le sens 
de rotation du volant de direction. Si le volant de 
direction est tourn* dans le sens des aiguilles d'une 
montre, t - ts3 Cts4 = 0), et si le volant de direction 
est tourn6 dans le sens contraire des aiguilles d'une 
montre, t = ts4 (ts3 = 0). 

Dans une itape P7, une table 1 qui stocke 
les tensions d'induit VA est etablie dans une memoire 
du nicroordinateur dans laquelle le couple de direction T 
est utilise comme une adresse d'ordre 6lev6, et la p^riode 
t est utilis6e comne une adresse d'ordre bas. La tension 
d'induit VA est gen#raleinent exprin^e par VA = RM'IH+KN, 
oil RH est la resistance des enroulements multiples, K 
est une constante de tension induite, N est la vitesse 
de rotation du moteur, et IH est le courant d'induit, 
en supposant que I'inductance est suf f i samment petite. 
La tension d'induit VA est representee sur la figure 10. 
Dans le dispositif de direction assiste par moteur, il 
est preferable que le courant d'induit IH soit propor- 
tionnel au couple de direction T et que la vitesse du 
moteur NH soit proportionnelle a la vitesse de braquage 
Ns. Lorsque le couple de braquage est proportionnel au 
courant d'induit IM, comme represente sur la figure 9, 
et la Vitesse de braquage Ns est proportionnelle h la 
Vitesse du moteur NH, comme represente sur la figure 11, 
la tension d'induit VA est donnee par : 

A = RH ■ k1 • T + k • k2 (1/t) 
dans laquelle k1, k2 sont constantes proportionnel- 
lement. Les valeurs calcuiees selon la forraule prece- 
dente etant stockfies dans la table 1, une tension d'in- 
duit VA peut §tre determinee par une adresse designee 
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par un couple de direction T et une p^rlode t corres- 
pondant d une vitesse de rotation Ns. La tension d'ln- 
doit VA est representee par le signal digital T5. Une 
6tape P8 pernet de s'assurer si le signal digital T5 
est posltif ou n6gatif. S'il est positif, une etape P9 
tralte les signaux de comnande T3, T4 de telle naniire 
que T3 = 1 et T4 = 0 (rotation dans le sens des aiguilles 
d'une montre), et stocke ces signaux de conoande. S'il 
est n^gatif^ une 6tape P10 rend le signal T5 positif 
et une 6tape P11 traite les signaux de commande T3, U, 
de telle manUre que T3 * 0. et T4 = 1 (rotation dans 
le sens contraire des aiguilles d'une nontre) et stocke 
ces signaux de connande. 

Le programne passe ensuite a une etape P12 
dans laquelle une valeur pridfitermi n6e a est soustraite 
du signal de conmande T5 pour fournir une premiere zone 
Borte, et le rfisultat est stocks comne signal de con- 
nande T5. Une «tape suivante P13 v6r1f1e si le signal 
de commande T5 est posltif ou negatif. S'il est negatif 
ou ^gal h ziro, le programme saute h une 6tape P14 dans 
laquelle les signaux de connande T3 et T4 sont rendus 
*gaux chacun i z6ro, T3 = T4 = 0, et appliquds pour 
couper les relals 102, 103 et les transistors 104, 105. 
Ensuite, le signaux de comnande T5, T6 sont coupes dans 
une etape P15 pour couper le raoteur 33 et I'embrayage 
6lectromagnetique 63. Ensuite, le programme retourne i 
I'etape P1. Le volant de direction se trouve maintenant 
dans le node de conmande manuelle. Si le signal de com- 
nande T5 est positif, le progranme avance i une 6tape P16 
dans laquelle les signaux de comnande T3, T4 son\ d6li- 
vris. Si T3 = 1, T4 = 0, le relais 102 est aliments en 
#nergie 6lectrique pour rendre le transistor 105 com- 
mendable. Si T3 = 0, T4 = 1, le relais 103 est aliment* 
en 6nerg1e ilectrique pour rendre le transistor 104 
conmandable. 
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Une 4tape P17 soustrait une valeur pr^d^ter* 
min^e b du signal de comnande T5 pour fournir une 
seconde zone norte, et utilise le r^sultat comne signal 
de commande T5. Une 6tap€ subsequente P18 v^rifie si 

5 le signal de commande T5 est positif ou n^gatif. S'il 

est n^gatif ou ^gal ^ z^ro/ le prograoine saute d 
l*6tape P15 pour rendre les signaux de conmande T5, T6 
6gaux h z^ro, couper le moteur 33 et I'erobrayage 64. 
Le programme retourne ensuite h l*6tape PI. Si le 

10 signal de commande T5 est positif, le programme se 
d^place ^ une 6tape P9 dans laquelle une table .2 ou 
est stocks le produit T6 du courant d'erobrayage Ic 
et de la resistance Rc est ^tablie dans une m^noire 
du microordinateur, le signal de conmande de moteur T5 

15 etant utilise comma adresse. Ainsi, les valeurs de RN 
Ic sont calcul6es de mani^re h faire passer un courant 
Ic proportionne I au signal de commande T5. Le couple 
transmis par I'erabrayage est ainsi en fonction du 
couple de direction et de la vitesse de direction. 

20 Les signaux de commande T3/ T4 pour le sens de rota- 
tion du moteur sont determines, et les signaux de 
commande T4, T5 sont determines de la maniere decrite 
ci-dessus (ces signaux seront deslgnes par "valeurs 
determinees")/ et sont prgts ^ etre delivres. Le signal 

25 de commande T5 comporte la premiere zone morte et la 
seconde zone morte pour les raisons suivantes : les 
relais sont sujets a un-important retard de fonctionne- 
ment lorsqu'on les compare avec les transistors. Si ces 
relais etaient aliraentes au moment oCi le signal de com- 

30 mande T5 est applique, le signal de commande T5 pour- 
rait §tre applique comma un signal en forme de gradins. 
Par suite, le couple de braquage serait reduit de 
maniere abrupte> ce qui diminuerait la sensibilite de 
direction. La premiere et La seconde zones. roortes agissent 

35 ef f i cacement pour erop§cher une telle reduction abrupte 
du couple de braquage. 
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La conaande du noteur 33 et de I'embrayage 63 
en fonction de la vitesse du vihicule k moteur sera 
maintenant dicrite. Le signal dStecte S5 provenant du 
d6tecteur de vitesse de v^bicule 86 est lu dans une 
6tape P20. Ensuite, une etape P21 mesure la piriode tv 
du signal S5. Etant donnd que le signal de vitesse du 
v^hicule S5 poss^de une frequence proportionneUe i la 
Vitesse du v4hicule, la p^riode tv est 6galenent relive 
h la Vitesse du v^hicule. Une 4tape subsequence P22 
v^rifie si la periode tv est plus petite qu'une valeur 
pr6d*terinin6e C. Lorsque la vitesse du v^hicule est 
plus grande qu'une valeur pr6d4teriiii n6e, la periode tv 
est plus petite que la valeur pr6d4terminee C. Au con- 
traire, lorsque la vitesse du vihicule est inf*r1eure 
15 h la valeur predetermin^e, la periode tv est plus grande 

que la valeur pr^determinee C. Si la vitesse du v4hicule 
est infirieure h la valeur pr6d6ter(nin6e, par consequent, 
la periode tv est plus grande que la valeur pr6d6tenni- 
n^e C et le progranme passe h une etape P23. Le nicro- 
ordinateur 76 contient des signaux A, F, G reprSsenta- 
tifs de I'etat de comroande precedent. Lorsque F = 6 = 0, 
le systeme de direction assiste se trouve dans une 
region stable a basse vitesse dans laquelle il est com- 
mande par les valeurs determinees T5, T6. Lorsque F = 
S = 1, le disposi.tif de direction assiste se trouve 
dans une region stable de haute vitesse dans laquelle 
il n'est pas en action, les signaux de commande de 
moteur T3, T4, T5 et le signal de commande T6 etant 
egaux h zero. Lorsque F = 1 et G = 0, le dispositif 
de direction assiste se trouve dans une region instable 
de haute ou de basse vitesse dans laquelle la vitesse 
du vehicule depasse la valeur prescrite et les signaux 
de commande 15, T6 diminuent en fonction du temps, mais 
n'ont pas encore attaint la valeur zero, ou dans un etat 
dans lequel la vitesse du vehicule est inferieure h la 
valeur prescrite et les signaux de commande T5, T6 
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augroentent en fonction du temps inais n'ont pas encore 
atteint leurs valeurs d^terroin^es. Le signal A poss^de 
une valeur corrig6e. L'dtape P23 v6rifie si le node 
de comniande pr*c6dent se trouve dans une region de 
haute Vitesse. Etant donnd que les donn^es initiales 
sent toutes 6gales a z§ro au debut de la sequence de 
commanded F = 0. Par suite^ le programme passe h une 
^tape P24 dans laqueUe F et G sont rendus 6gaux 
a zero^ ce qui indique une region stable de basse 
Vitesse. Ensuite^ une «tape P25 d^livre les signaux 
de commande determines 15, T6 pour actionner le dis- 
positif de direction assists par moteur. Une ^tape P26 
compare le si gna I- d^tect^ S6 par Le detecteur de mauvais 
fonctionnement 114 avec les signaux de commande 15, 16. 
Si le signal detect^ S6 ne se trouve pas dans une zone 
pr6deterroinee, le microordinateur 76 applique le signal 
de commande T2 pour couper I 'alimentation du circuit 
de relais 96, ce qui interrorapt la totalite de I 'ope- 
ration de commande pour amener le dispositif de direc- 
tion dans le mode de commande roanuelle, Sf: le signal 
detects tombe dans la zone prescrite, le programme 
retourne a I'^tape PI pour rep^ter la sequence de 
contrdle. 

Si la Vitesse du v^hicule depasse la valeur 
25 prescrite et si, par suite , ta periode tv du signal 
detecte 36 est plus petite que la valeur pr^determin^e C 
de I'etape P22^ le programme passe h une §tape P27 dans 
laquelle le signal F est rendu 6gal a ^, ce qui indique 
que la vitesse du vehicule a depasse la valeur prescrite, 
Ensuite, le programme va a une 6tape P28 qui verifie si 
le mode de commande precedent se trouve dans une region 
stable de haute vitesse ou non. Etant donne que le mode 
de commande precedent se trouve dans une region stable 
de basse vitesse^ 6=0, Par suite, le programme passe 
35 a une ^tape P29 qui soustrait la valeur corrig^e A du • 
signal de commande T5. Dans la raesure ou A = 0 a ce 
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noment^ le signal T5 reste identique h I'^tape P29 et 
le signal T6 reste dgalement identique dans I'^tape P30. 
Une dtape subsiquente P31 calcule A = A + 1 pour stocker 
la donn^e Indiquant que le prograinine a traverse les 
5 Stapes P29, P30 une fois. Ensuite^ le programme passe 
d une 4tape P32 qui v^rifie si le signal de commande T5 
est positif ou non, S'il est positif^ le programme saute 
4 I'^tape P25 6tant donn6 que les signaux de commande T5^ 
T6 doivent §tre r^duits. Aprfes que les signaux de com- 

10 mande T5^ T6 ont 6t6 d^livr^s, le programme traverse * 
l*6tape de diagnostic P26 et retourne k l'6tape PI. 
Lorsque le programme atteint de nouveau l'6tape P29, 
le signal de commande T5 est trait6 dans P6tape P29 
de manure que t5 = T5 - 1^ et le signal de commande 

15 T6 est traits de maniere que T6 = T6 - ^, de telle 
sorte que chacun des signaux de commande T5, T6 est 
diminu6 de 1, Les signaux de commande T5, 16 sont 
par consequent reduits en fonction du temps cheque 
fois que le programme passe par les e,tapes P29^ P30^ 

20 P31. Lorsque le signal de commande T5 atteint zero, 
le program4ne passe de I'Stape P32 h une Stape P33 
dans laquelle la valeur reduite A est egalee a zSro 
et le signal G est SgaU a 1, ce qui indique la region 
stable de haute vitesse. Ensuite, une etape P34 delivre 

25 T3 = T4 = T5 = T6 = 0 pour rendre inactif le systeme 

de direction assist^ par moteur/ ce qui ramene le volant 
de direction dans le mode de direction manuelle. Le 
programme passe h une Stape P35 de diagno$tic de moteur 
et d'embrayage. Si le moteur et I'embrayage sont nor- 

30 maux, le programme saute a I'^tape P20. Aussi longterops 
que le systeme de direction assiste se trouve dans une 
region stable de haute vitesse, le programme passe de 
I'Stape PZ2 a la boucle des Stapes P27, P28, P33, P34, 
P35, P20, P21 et ^epete cette boucle de telle sorte 

35 que le systeme de direction fanctionne selon le mode 
de direction manuelle k tout instant. 
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Si la Vitesse du v6hicule tombe en dessous 
de la valeur pr6d6termin6e d partir de la region stable 
de hautes vitesses, le programme passe de l*6t3pe P22 
h I'^tape P23. Etant donn6 que F = 1 dans l'6tape 
le programme saute a une §tape P36 qui v^rifie si le 
mode de comnande pr^c#dent se trouve dans la region 
stable de hautes vitesses. Etant donn6 que le node 
de commande pr6c4dent se trouve dans la region stable 
de hautes vitesses^ G = 1 4 I'^tape P36 et par conse- 
quent^ le programme passe h une #tape P37 pour veri- 
fier si la valeur augment^e A des signaux de commande 15, 
16 a atteint la valeur determin^e. Dans la mesure ou 
le mode de contrSle precedent se trouve dans une region 
stable de haute Vitesse^ la valeur corrig^e A a 6te 
egaiee d z^ro h I'dtape P33. Par suite^ A est inf^rieur 
h 15 a I'etape P37^ et le programme passe h une 6tape 
P38 dans laquelle T5 est ^gaU h z^ro. Ensuite, T6 est 
egal6 k zero dans une etape P39. La valeur augment^e A 
est increroentee de 1 en une etape P40^ 4 partir de la- 
quelle le programme saute d retape P25 dans laquelle les 
signaux de commande 15, 16 sont deiivres. Ensuite, le 
programme passe k travers I'etape de diagnostic P26 et 
retourne h I'etape P1. Lorsque le programme atteint les 
etapes P38 et P39 h nouveau, les signaux de commande 15, 
16 sont egaies h 1 dans ces etapes^ de sorte que les signaux de 
commande T5 et T6 sont sup6rieurs de 1 S leurs valeurs pr^c^dentes. 
Cheque fois que le programme passe par les etapes P38^ P39^ P40, 
les signaux de commande T5, T6 sont augnientes jusqu'4 ce qu'ils 
atteignent les valeurs de commande norraales, c*est-a-dire les 
valeurs determin^es. Lorsque le signal de commande T5 
atteint la valeur de commande norraale, c"est-a-dire 
la valeur determin^e, A = T5 i I'etape P37^ et le pro- 
gramme saute h I'etape P24^ dans laquelle le mode de 
commande entre dans la region stable de basse vitesse. 
Le dispositif de direction assist^ par moteur est roaintenant actionne 
sous la commande des valeurs deterroin^es de 15, T6. 
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La region instable de vitesse basse ou haute 
sera decrite ci-dessous. Dans cette region instable, la 
Vitesse du vehicule varie au voisinage de la valeur 
prescrite. Par exemple, quand la vitesse du vehicule 
change pour passer d'une vitesse basse a une vitesse 
haute. La vitesse du vehicule augmente au-delS de la 
valeur prescrite, et Les signaux de commande T5, T6 
coinmencent a etre r^duits, mais la vitesse du vehicule 
chute de nouveau en-dessous de la valeur prescrite avant 
que les signaux de contr6le T5, T6 soient compl^tement . 
r^duits. Alternat 1 vement, quand la vitesse du vehicule 
passe d'une valeur haute a une valeur basse, la vitesse 
du vehicule d^croit au-dela de' la valeur prescrite, et 
les signaux de contrSle T5> T6 comraencent h augmenter, 
mais la vitesse du vehicule s'accroit de nouveau au- 
dels de la valeur prescrite, avant que les signaux de 
controle T5, T6 aient augment^ totaleroent. Le dispositif 
de direction assists par un raoteur peut etre commande 
de fa?on douce, dans la region instable, de la mani^re 
sulvante : 

Quand la vitesse du vehicule augmente k partir 
d'une Vitesse basse, c*est-a-dire Lorsque A = F = 6 = 0, 
au-delS de la valeur prescrite, Le traitement se poursuit 
aux etapes P22, P27, P28, P29, P30, P31, P32, P25, P26. 
Si cette boucle est repetee 10 fois par exerople, A devient 
10 et T5 - 9 et T6 - 9 sont fournis. Lorsque la vitesse 
du vehicule chute au-dela de la valeur prescrite, le 
traitement se poursuit aux etapes P22, 23, P36 puis 
saute a I'etape P41 dans LaqueLLe A = A - 1, c'est-a-dire 
que A = 9 est calcule. Ensuite, B = T5 - 9 est calcuU 
dans I'etape P42, et T6 est ramene S T6 - 9 dans I'etape 
P43. Une etape suivante P44 perniet de s'assurer que B 
c*est-a-dire le signal de commande, est plus petit que 
La valeur determin^e. Puisque B est egal S 9 et plus 
petit que T5, le traitement se poursuit a I'etape P45 
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dans laquelle T5 est ramene a B. Ensulte, le traitement 

se poursuit a Tetape P25 dans Uquelle les signaux 

de commande T5, T6 sont fournis/ Si La Vitesse du 

vehicule continue h diniinuer, Le traiteroent se poursuit 

aux etapes P22, P23, P36, P41, P42^ P43, P44, P45 

pour accroitre Les signaux de commande T5^ T6 au cours 

du temps. Quand Les signaux de commande T5, T6 attelgnent 

Les vaLeurs determinees, Le traitement se poursuit de 

L'etape P44 a L'etape P24 dans LaqueLLe Le mode de 

commande entre dans La region stabLe de Vitesse. 

Par suite, quand La Vitesse du v6hicule s'accroit 

au-dela de La valeur prescrite et puis chute en-dessous 

de la vaLeur prescrite avant que les signaux de commande 

ne soient encore compLeteraent reduits. La valeur r6duite 

A est enregistree et Les signaux de contrdLe augmentent 

d partir de la vaLeur enregistree- R^ciproqciement , 

quand la Vitesse du vehicule est r^duite en-dessous 

de la valeur prescrite et puis augmente au-deU de la 

vaLeur prescrite avant que les signaux de commande ne 

soient pas encore completement augmentes, la valeur 

augmentee A est enregistree/ et Les signaux de commande 

sont rdduits d partir de La vaLeur enregistree. Le 

courant d'armature du moteur 33 et le courant I 

" c 
vanent avec le temps t comme represents, sur La figure 

13. Quand La Vitesse v du v6hicule augmente au-dela 

de La vaLeur prescrite avec Le couple de braquage 

applique, Le couple d'assistance impose par Le moteur 

33 est progressivement reduit a zero et il en resuLte 

que la sensation du conducteur et la stability de 

conduite sont augmentSes- On dSsigne par t^ un temps 

a partir duquel la Vitesse du v6hicule v varie au-delS 

de la vaLeur prescrite, t^ un temps a partir duqAiel 

Les signaux de controLe T5, T6 tombent a zero, TO 

un temps determine, Tl un couple de charge, Ts un 

couple de direction, la un courant d'lnduit, et Tc 
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un courant d 'embrayage. R^clproquement^ lorsque la 
Vitesse du v^hicule varie d*une valeur elev6e h une 
vaLeur basse au-dela de la valeur prescrlte/ le courant 
d'induit la et le courant d'embra/age Ic varlent avec 
5 Le tenps t comne il est indiqu^ sur la figure 1A. Lorsque 
la Vitesse v du vehicule est r^duite au-deLS de la valeur 
de consigne, le couple d'assistance impose par le nioteur 
33 est progressi vement augment^ jusqu*d la valeur d^ter- 
ininee pour le tenps donne To a partir d'un temps t3^ 
10 avec comme resultat I 'augmentation de la sensation de 
bien*etre du conducteur et de la stability de la 
direction. 

Les figures 18A et 18B illustrent un organi-* 
gramme d'une sequence de contr6le conforms h un autre 

15 mode de nise en oeuvre de la prisente invention. L'orga- 
nigramme des figures 18A et 18B contient certaines 
etapes identiques a celles de I • organi gramme des figures 
8A et 3B et les etapes identiques communes aux deux 
organigrammes ne sont pas decrites en detail. L'organi- 

20 gramme des figures 18A et 18B ne contient pas les Stapes 
P7, P19^ P30, P34, P39, P43 visibles sur les figures 8A 
et 8b, mais coraprennent Les §tapes addi t ionne I Les • 
P46, P47/ P48/ P49 qui sont principalement decrites 
ci -apres. 

25 L'etape P46 se trouve situee entre les etapes 

P6 et P8. Dans l'etape P46/ la table 1 stockant les 
signaux T5 de contrdle du moteur est ^tabliedans une 
meraoire de mi c ro-processeur dans laqueLle Le couple T 
de la direction est utilise comme une adresse d'ordre 

30 superieur et la periode t est utilisee comme une 

adresse d'ordre inf^rieur. Comme le signal de contr6le 
T5 est utilise pour conduire Le conducteur 100 du 
moteur dans le mode MLI, les rapports d*efficacit6 
(le rapport d'une periode "H" dans chaque cycle) sont 

35 stockes en tant que signaux de contrdle. Le rapport 
d'efficacit^ est expriroe par : 
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T5 = rapport d'efficacit^ (%) s RM.iH/(Vcc - KN>> x 100 
forroule dans laqueUe RN est la resistance de I'enroulc- 
inent multiple 41, K une constante repr^sentant la 
tension induite, N la yitesse de rotation du moteur, 
IH le courant d'induit, et Vcc La tension d 'alimentation 
en puissance, 6tant entendu que I'inductance est suffi- 
saroroent faible. Dans Le dispositif de direction assist^ 
par moteur, il est preferable que Le courant d'induit IN 
soit proportionnel au couple de direction et la vitesse ^ 
du rooteur NH soit proportionnel le a la vitesse Ns de 
conduite. Lorsque le couple de direction T est propor- 
tionnel au courant d'induit IM comae represent^ sur 
la figure 9 et que la vitesse de conduite Ns est pro- 
portionnelle h la vitesse du moteur NN comme represent* 
sur la figure 11, le signal de contr6le T5 est donn^ 
par la formula : 

T5 = rapport d'efficacit6 (X) = Kl RM T/(Vcc - k Ic2(1/t» 
forraule dans laquelle kl, k2 sont des constantes de 
proportionnalite. 

Lorsque les valeurs calculees conform6ment 
a I'equation prec§dente ont ete stock6es dans la table 1, 
un signal de controle T5 peut etre determine par une 
adresse d^sign^ par un couple de direction T et une 
p6riode t cor respondant k une vitesse de conduite Ns. 
La m6raoire du mi croprocesseur enregistre les rapports 
d'efficacite calcuUs sous la forme de signaux parallfeles 
^ 8 bits. Le raicroprocesseur a un circuit capable de 
faire varier selon un programme Les rapports d'efficacite 
parmi les signaux paralUles de 8 bits et de d6Livrer 
des signaux d'irapulsion de s6rie T5 repr^sentatif s des 
rapports d'efficacite stockes dans la table 1. Le signaL 
de controle T5 ef f ecti vement engendr6 par le raicro- 
processeur 76 et le rapport d'efficacite caLcul6 dans 
le micro-processeur 76 seront traites de fa^on ^quivalente 
bien qu'ils soient differents I'un^de. I'autre. 
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Les etapes P47, P48 sont inserees entre Us 
etapes P24, P25. Dans I'etpae P47, Le signal d^tecte S6 
correspondant au courant d'induit IM et produit par 
le detecteur 114 de mauvais f onct ionnement est lu. Dans 
5 I'etape P48 une table 2 est 6tablie dans la ra^raoire 

d'un ml cro-processeur avec Le signal S6 detecte utilis6 
coraroe une adresse, la table 2 stockant les valeurs 
calcuUes conf ormement d I ' Equation suivante : 
T6 = rapport d'efficacit^ (%) = (Gm.Rl.IM/Vcc) x 100 

10 formuLe dans laquelle Gm est le gain de I 'aropli f i cateur 
115A, Rl la resistance du resistor 106 et IH le courant 
d'induit. Comroe le courant d'induit IM du moteur 33 
est proport ionnel au courant d'embrayage comme repre- 
sents sur la figure 12, le signal de commande d'em- 

15 brayage T6 est aussi proportionnel au couple de direction 
T. La mSmoire du mi cro-calculateur stocke les rapports 
d'ut i lisation calculus sous La forme de signaux paral- 
leles k 8 bits- Le mi cro-ca Iculateur a un circuit 
capable de modifier de fa^on programmable les rapports 

20 d'uti Lisation a travers les signaux paralldles a 3 bits, 
et de dSlivrer des signaux d'irapulsions en s6rie P6 
indiquant Les rapports d 'uti Lisation emmagasinSs dans 
La table 2. Le signal de commande T6 delivre par le 
micro-calculateur 76 et Le rapport d * uti I i sat i on traite 

25 dans Le micro-calculateur 76 sont traitSs de la meme 
manidre bien qu'6tant differents I'un de I'autre- 
L'etape P48 s6Lectionne, h partir de La table 2, un 
signal de commande T6 ayant une largeur d'impulsion 
proportionneLle d un courant d'armature correspondant 

30 au signal de coupLe de direction, 

L*operation P49 s'insere entre Les operations 
P33 et P35 pour delivrer T3 = T4 = T5 = T6 = 0. 

La figure 15 montre La maniere dont Le courant 
d*induit la et Le courant d'embrayage Iv variant avec 

35 le temps t dans La region instable selon le mode de 
realisation sur Les figures 18A et 18B. 
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Avec la disposition de la presente invention, 
le couple assiste produit par le oioteur ou le couple 
transrois par rembrayage electro-magnet ique est coronand^ 
en fonction du temps selon que la vitesse de d^placement 
5 du vehicule varie, ce qui am^liore la sensation du 
conducteur et la stabilite de la conduite. La valeur 
prescrite k laquelle la Vitesse du vehicule est comparee 
n*a pas a etre n^cessai rement fournie avec hysteresis et 
le dispositif de direction assiste par rooteur peut 

10 fonctionner de mani^re stable lorsqu'est atteinte la 
valeur prescrite. En outre, la puissance electrique 
consoinmee par le systeme de direction assist^ par un 
moteur est r6duite puisque le couple transrois par 
I'eobrayage 6 lect ro-magnet i que est commande en fonction 

15 du temps. 

Bien qu^on ait decrit ce qui semble etre h 
present des modes de realisation pr^f^r^s de la presente 
invention, on doit coraprendre que I'invention englobe 
d'autres formes specifiques sans sortir de son esprit 

20 ou de ses carac t eri st iques essenti e I les . Les modes de 

realisation qui ont et6 decrits doivent done §tre consi- 
deres a tous ^gards comme iUustratifs sans caract^re 
restrictif. La port6e de I'invention est definie par 
les revendications annex^es plut6t que par la description 

25 qui precede. ~" 
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REVENDICATIONS 

1. Dispositif de direction assiste par moteur 
destine h §tre utilise sur un v^hicule ^ moteur conipre- 
nant : 

- des moyens (77) de detection du couple de direction 
pour ddtecter un couple de direction appliqu^ d un 
m^canisoe de direction et produire un signal de couple 
repr^sentati f du couple de direction detecte ; 

- des moyens pour engendrer un signal de coromande du 
moteur qui r^agissent au signal de couple provenant 
des moyens de detection de couple de direction (77) 
pour produire un signal de coromande de oioteur ; 

- un entralneur de moteur qui reagit au signal de 
commande de moteur provenant des moyens (120) pour 
engendrer un signal de commande de moteur pour 
entra^ner un moteur afin d*exercer un couple d'as- 
sistance sur le m^canisme de direction ; 

- des moyens (86) de detection de vitesse pour ddtec- 
ter une vitesse de d^placement du v^hicule h moteur 
et produire un signal de vitesse repr^sentant la 
Vitesse d6tect6e ; 

- des moyens de discrimination de vitesse (122) qui 
reagissent au signal de vitesse provenant des moyens 
de detection de vitesse (86) pour verifier si la 
Vitesse du v^hicule augmente ou diminue au*deU d'une 
valeur pr^^ePite^ ; et 

- des moyens (121) de correction de signal qui r§a- 
gissent h un signal de sortie provenant des moyens 
de discrimination de vitesse (122) pour r^duire le 
signal de commande de moteur en fonction du temps 
h partir d'une vitesse pr^determin^e lorsque la 
Vitesse du vehicule augmente au-dela de ladite 
valeur prescrite et pour augmenter le signal de 
commande de moteur en fonction du temps jusqu'd la- 
dite valeur pred§t ermi n6e lorsque la vitesse du vehi- 
cule est r^duite en-dessous de la valeur prescrite. 
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2. Dispositif de direction assist^ par 
fljoteur^ destine d §tre utilis* sur un v^hicule i aoteur, 
comprenant : 

- des moyens (77) de detection de couple de direction 
5 pour d^tecter un couple de direction appliqu^ d un 

n^canisme de direction et produire'un signal de 
couple repr§sentatif du couple de direction d^tect^ ; 

- un moteur (33) pour appliquer un couple d*assistance 
audit m^canisme de direction en fonction du couple de 

10 direction ; 

- un efflbrayage (63) pour relier de mani^re selective 
ledit noteur audit m^canisne de direction ; 

- des moyens (120) pour engendrer un signal de coninande 
de I'embrayage qui r§agissent au signal de couple pro- 

15 venant des moyens de detection de couple de direction 
pour produire un signal de commande d'enbrayage pour 
determiner un couple destind h §tre transmis par ledit 
embrayage (63) ; 

- un entra?neur d'embrayage (108) qui r^agit au signal 
20 de commande d'embrayage provenant desdits moyens pour 

engendrer un signal de commande d'embrayage pour 
entrainer ledit embrayage (63) ; 

- des moyens de detection de vitesse (86) pour d6tecter 
une Vitesse de d^placement du v^hicule h moteur et 

25 produire un signal de vitesse repr^sentant la vitesse 
detect^e ; 

- des moyens (122) de discrimination de vitesse qui 
r^agissent au signal de vitesse provenant des moyens 
de detection de vitesse (86) pour verifier si la 

30 Vitesse augmente ou diminue au-deU d*une valeur pres- 
crite ; et 

- des moyens de correction de signal (121) qui r^agissent 
d un signal de sortie provenant des moyens de discrimi- 
nation de Vitesse (122). pour r^duire le couple transmis 

35 par ledit embrayage (63) en fonction du temps h partir 
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d'une valeur pr^d^termin^e lorsque la vitesse augmente 
au-dela de Ladite valeur prescrite et pour augmenter 
le couple transmis par ledit enibrayage en fonction du 
temps jusqu'S ladite valeur pr^d^termi n^e lorsque la 
Vitesse est r6duite en-dessous de ladite valeur pres- 
crite. 
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